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10 Verfahren und Vorrichtunp zur Steuerun|g einer Strahlungsquelle 

Stand der Technik 

Die Erfindung betriflft ein Verfahren und eine Vorrichtung zur Steuerung einer 
15 Strahlungsquelle insbesondere eine Lichtquelle vorzugsweise in einem Kraflfahrzeug, 

sowie deren Verwendung in einem System, insbesondere einem Nachtsichtsystem in 
einem Kraftfahrzeug. 

Aus der deutschen Offenlegungsschrifi DE 40 32 927 Al ist eine Vorrichtung zur 
20 Verbesserung der SichtverhMltnisse in einem Kraftfahrzeug beschrieben. Dabei wird das 

mit einer infrarotempfindlichen Kamera erfasste Bild mit einer als Head-up-Display 
ausgebildeten Anzeigevorrichtung als virtuelles Bild der auBeren Landschaft visuell 
uberlagert und dem Fahrer angezeigt Femer ist zur Bestrahlung des von dem Fahrer 
erfassten Sichtbereiches in Fahrrichtung wenigstens eine Strahlungsquelle mit einem 
2 5 Infrarotstrahlungsanteil vorgesehen. 

Derartige Nachtsichtsysteme (Night-View-Systeme, NV-Systeme), wie sie in der DE 40 
32 927 Al beschrieben sind, auf der Basis von Licht mit Wellenlangen im nahen 
infraroten Wellenlangenbereich (near-infrared, NIR) beleuchten die Szene vor einem 

30 Kraftfahrzeug mittels Infrarotscheinwerfem (Near-Infrared-Scheinwerfer, NIR- 

Scheinwerfer) im allgemeinen mit Femlichtcharakteristik. Unter bestimmten 
Bedingungen kann durch die fiir Menschen und die meisten Tiere nicht-sichtbare NIR- 
Strahlung eine Beeintrachtigung der Augen von Menschen und Tieren entstehen, die sich 
im Wirkungsbereich eines solchen NIR-Scheinwerfers aufhalten. Zur Vermeidung einer 

35 solchen Beeintrachtigung ist es denkbar, Mindestabstande fur bestimmte 
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BestrahlungsstSrken zwischen NIR-Scheinwerfem und Auge abzuleiten, die nicht 
unterschritten werden sollten, und beispielsweise durch konstruktive MaBnahmen 
gewShrleistet werden. 

Neben konstruktiven MaBnahmen ist aus der deutschen Ofifenlegungsschrift DE 101 26 
492 Al ein alternatives Verfahren bekannt, um eine Beeintrachtigung von 
Verkehrsteilnehmem durch NIR-Licht zu gewahrleisten. Es wird eia Verfahren 
vorgeschlagen bei dem Laserlicht mit einer Wellenlange anBerhalb des sichtbaren 
Spektrums nur dann abgestrahlt wird, wenn sich das Kraftfahrzeug in Fahrt befindet. 
Femer ist bekannt, NIR-Scheinwerfer erst ab emer gewissen Mindestgeschwmdigkeit, 
beispielsweise 30 km/h, zu aktivieren. Nachteilig an diesen Verfahren ist, dass die 
Nachtsichtfunktion eihes Nachtsichtsystems bei stehendem Kraftfahrzeug und/oder 
langsamer Fahrt nicht verfiigbar ist, obgleich auch hier Situationen vorliegen kpnnen, bei 
der die Nachtsichtfunktion niitzlich ist. Beispielsweise wSre eine Nachtsichtfunktion bei 
langsamer Fahrt auf feldwegartigen StraBen oder engen NebenstraBen niitzlich. Femer 
wird durch das haufige Ein- und Ausschalten der NIR-Scheinwerfer deren Lebensdauer 
beeintiachtigt. Insbesondere bei einer Stop-and-go-Situation und/oder Fahrsituationen in 
der Nahe der Mindestgeschwindigkeit werden die NIR-Scheinwerfer strapaziert. Dies 
kann dazu fiihren, dass die Akzeptanz eines derartigen Nachtsichtsystems beim Nutzer 
durch diese eiageschrankte Verfugbarkeit reduziert wird. 

Vorteile der Erfindung 

Durch das Abschalten der Strahlungsquelle bzw. Abschwachen ihrer Intensitat bei 
Annaherung an ein Objekt wird einer Gefahrdung von Personen durch Strahlungsquellen 
im nicht sichtbaren Wellenlangenbereich wirksam begegnet. 

Besonders vorteilhaft ist, dass mittels abstandmessender Sensoren, die bereits heute in 
Fahrzeugen zumindest zum Teil verfiigbar siud, die Annaherung an ein Objekt 
zuverl§ssig erkannt werden kann imd die Strahlungsquelle abgeschaltet bzw. ihre 
Intensitat abgeschwacht oder abstandsgeregelt abgesenkt wird. 

Insgesamt ergibt sich so eine beeintrachtigungsfreie und gleichzeitig mit hoher 
Verfugbarkeit arbeitende Vorgehensweise zur Verbesserung der Sicht in einem 
Kraftfahrzeug. In besonders vorteilhafter Weise tragt das Verfahren dazu bei, dass eine 
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Beeintrachtigung, insbesondere eine Augenbeeintrachtigung, von Menschen, wie 
FuBgangem und/oder Radfahrem und/oder Kraftfahrem, und/oder von Tieren, durch die 
nicht sichtbare Strahlung aufierhalb des sichtbaren Spektrums vemiindert wird. 

Besonders vorteilhaft ist die Verwendung der nachfolgend beschriebenen 
Vorgehensweise in Nachtsichtsystemen in Kraflfahrzeugen, bei denen ein zumindest im 
sichtbaren Spektralbereich empfindlicher, insbesondere im nahen infraroten 
Spektralbereich empfindlicher, Videosensor die Umgebung des Kraftfahrzeuges 
au&immt und diese Informationen dem Fahrer angezeigt werden. Durch das nachfolgend 
beschriebene Verfahren wird das Nachtsichtsystem nur dann deaktiviert, wenn die 
Sensoren Objekte detektieren und/oder diese in einem Mindestabstand zur 
Strahlungsquelle sich befinden. Dies tragt in besonders vorteilhafter Weise dazu bei, dass 
die Lebensdauer und Verfugbarkeit der verwendeten Strahlungsquelle n, insbesondere der 
zumindest im nahen infiaroten WellenlSngenbereich leuchtende Scheinwerfer (NIR- 
Scheinwerfer), hoch ist. 

Besonders vorteilhaft ist, dass wenigstens ein Nahbereichssensors (z.B. ein 
Ultraschallsensor) vorzugsweise eines bereits im Fahrzeug verbauten Systems (z,B. einer 
Einparkhilfe) imd/oder wenigstens ein Radarsensor zur Abstandsmessung verwendet 
2 0 wird. Die Nutzung solcher im Kraflfahrzeug fur andere Funktionen bereits eingesetzten 

Sensoren ziehen nur geringe Zusatzkosten nach sich, da keine zusatzlichen Bauteile 
(Hardware) erforderlich sind. 

Vorteilhaft ist die abstandgeregelte (Abstand zum Objekt) Einstellung der Intensitat der 
2 5 Strahlungsquelle, Vorteilhaft ist dabei eine proportionale Einstellung zum Abstand. 

Femer ist unterhalb eine Mindestabstand (z.B. 20 cm) eine vollstandige Abschaltung der 
Strahlungsquelle vorteilhaft. 
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Besonders vorteilhaft ist eine Wamung des Fahrers xmd/oder des wenigstens einen 
anwesenden Objektes durch ein akustisches und/oder optisches Wamsignal, falls eine 
Annaherung an ein Objekt erkannt wird. 
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Weitere Vorteile ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung von 
Ausfbhrungsbeispielen mit Bezug auf die Figuren irnd aus den abhSngigen 
Patentanspruchen. 

Zeichnung 

Die Erfindung wird nachstehend anhand der in der Zeichnung dargestellten 
Ausfuhrungsformen nMher erlautert. 

Es zeigen: 

Figur 1 ein Blockdiagramm des bevorzugten Ausfuhrungsbeispiels, 
- .Figur 2 die Anordnung der Sensoren in einem Kraftfahrzeug des bevorzugten 
Ausfilhrungsbeispiels, 

Figur 3 ein Ablaufdiagraomi des Verfahrens des bevorzugten AusiOhrungsbeispiels. 
Beschreibung von AusfUhrungsbeispielen 

Nachfolgend werden ein Verfahren, eine Vorrichtung und eine Verarbeitungseinheit zur 
Verbesserung der Sicht in einem Kraftfahrzeug beschrieben, wobei eine Strahlungsquelle 
des Kraftfalirzeuges einen Beleuchtungsbereich beleuchtet. Wenigstens ein 
Uberwachungssensor des KIraftfahrzeuges iiberwacht die Umgebung des Kraftfahrzeuges 
auf die Anwesenheit von Objekten. Die Strahlungsquelle ist im bevorzugten 
Ausfuhrungsbeispiel eine Lichtquelle, z.B. der Scheinwerfer eines Fahrzeugs. 

Im bevorzugten Ausfuhrungsbeispiel wird der Raum vor zwei NIR-Scheinwerfem eines 
Nachtsichtsystems durch Sensoren uberwacht. Hierdurch werden Personen und andere 
Objekte, die sich vor den NIR-Scheinwerfem befinden, insbesondere Abstand zu den 
NIR-Scheinwerfem detektiert und bei Unterschreiten der Mindestentfemung die NIR- 
Scheinwerfer deaktiviert. Altemativ zu der Deaktivierung von beiden NIR-Scheinwerfem 
kann auch nur ein Scheinwerfer deaktiviert werden, so dass die Nachtsichtfunktion des 
Nachtsichtsystems zumindest in eingeschranktem MaBe verfiigbar bleibt. 



wo 2005/028249 PCT/DE2004/002056 

- 5 - 



Altemativ zur Deaktivi^iing wenigstens eines NIR-Scheinwerfers wird in einer Variante 
des bevorzugten Aiisfiihrungsbeispiels die Strahlungsintensitat des NIR-Scheinwerfer 
reduziert, in einer bevorzugten Ausfiihrung abstandsabhSngig geregelt. Dies erfolgt in 
einer Ausfiihrung derart, dass zumindest in einem Abstandswertebereich ein in etwa 
proportionaler Zusammenhang zwischen Abstand und Intensitat besteht 

In einer Ausfuhrung wird bei Abstandswerten zu dem Objekt unterhalb eines bestimmten 
Wertes (zw. Bei gefahrlichen Grenzabstanden, z-B- kleiner als 20cm) die 
Strahlungsquelle abgeschaltet. 

In einer Ausfuhrung ist eine Wamung (optisch, akustisch und/oder haptisch) des Fahrers 
und/oder des Objekts vorgesehen. 

Im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel werden abstandsmessende Sensoren eingesetzt, die 
1 5 bereits im Kraftfahrzeug vorhanden sind oder deren Verwendung zumindest im 

Kraftfahrzeug bekaimt ist Dies sind beispielsweise Parkpilotsensoren (PP-Sensoren) auf 
Ultraschallbasis (Ultraschallsensoren), Long-Range-Radarsensoren mit 77 GHz xmd 
langer Reichweite wie sie fflr ACC (Adaptive Cruise Control) benutzt werden, Short- 
Range-Radar-Sensoren mit 24 GHz und kurzer Reichweite oder LIDAR-Sensoren. 
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In einer Ausfuhrung wird nicht die Entfemung (Abstand zu dem Objekt) allein 
herangezogen, sondem aus dem Abstandssignal bzw. seiner Anderung eine AnnMherung 
an ein Objekt erkannt. Bei erkannter Annaherung an das Objekt werden die obigen . 
MaBnahmen einzebi oder in beliebiger Kombination ergriffen. 



Die beschriebene Vorgehensweise eignet sich fur alle sichtunterstutzenden Systeme mit 
Strahlungsquellen auBerhalb des sichtbaren Bereichs im Kfe-Bereich oder auCerhalb 
davon, z.B. bei Messsystemen der Fertigungs- und Verfahrenstechnik. Insbesondere 
eignet sich die Vorgehensweise fiir Nachtsichtsysteme fOr Kraftfahrzeuge in 
3 0 VonvMs&hrrichtung als auch fOr solche in Riickwartsfahrrichtung (Rilck£ahrkamera und 

Diodenriickleuchten). 



35 



Figur 1 zeigt ein Blockdiagramm des bevorzugten Ausf&hrungsbeispiels, bestehend aus 
Sensoren 10, 12, 14, einer Verarbeitungseinheit 16 und NIR-Scheinwerfem 18. Die 
Sensoren 10, 12, 14 sind, wie nachfolgend in Figur 2 erlautert, an einem Kraftfahrzeug 
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angeordnet Als Sensoren 10, 12. 14 werden im bevorzugten Axisfiihnmgsbeispiel vier 
Ultraschallsensoren 10 verwendet. Altemativ oder er^nzend ist ein Radarsensor 12 
imd/oder ein Videosensor 14 gezeigt. Die Sensoren 10 tiberwachen den 
Beleuchtungsbereich der NIR-Scheinwerfer 18 zumindest in seiner Breite voUsttodig. Im 
bevorzugten Ausftthrungsbeispiel sind der Videosensor 14 iind die NIR-Scheinwerfer 18 
Bestandteil eines Nachtsichtsystems, das durch eine Anzeigevorrichtung zur Darstellung 
von Informationen des Videosensors 14 erganzt wird, die dem Fahrer angezeigt werden. 
Im bevorzugten Ansfiihrungsbeispiel wird eine CMOS-Videokamera verwendet, wobei 
altemativ oder zusatzlich in einer Variante eine CCD-Videokamera eingesetzt wird. Fur 
die Nachtsichtftmktion ist insbesondere derjenige Spektralbereich relevant, der oberhalb 
des sichtbaren Spektrums (380nm - 780 nm) und innerhalb des Empfindlichkeitsbereichs 
von CCD- Oder CMOS-Videokameras (etwa 350nm - 1 lOOnm, riickfuhrbar auf die 
spektrale Empfindlichkeit von Silizium), also zwischen 780nm und.l lOOnm liegt. Fiir die 
Nachtsichtfiinktion ist aufgnmd des Empfindlichkeitsbereiches der Videokamera also 
insbesondere NIR IR-A relevant. Prinzipiell kann jede Strahlungsquelle genutzt werden, 
deren Spektralbereich mindestens den NIR IR-A-Bereich oder Telle davon beinhaltet Als 
NIR-Scheinwerfer 18 werden im bevorzugten Ausftihrungsbeispiel Scheinwerfer mit 
Halogengluhlampen mit einer Farbtemperatur zwischen 3200 und 3400**K verwendet, 
deren Spektralbereich durch Interferenz- oder Absorptionsfilter auf den nahen 
Infirarotbereich zwischen ca. 780nm und ca. 1200nm eingeschrankt werden. In einer 
Variante des bevorzugten Ausfiihrungsbeispiels werden als NIR-Scheinwerfer 18 
Laserscheinwerfer verwendet. In einer weiteren Variante wird als NIR-Scheinwerfer 18 
ein Array von Light-Emitting-Diodes (LEDs) eingesetzt, dies auch in Verbindung mit 
Ruckleuchten des Fahrzeugs. Bei Anwesenheit eines oder mehrerer Objekte erzeugen die 
Sensoren Sensorsignale, die uber Signalleitungen 20 an die Verarbeitungseinheit 16 
ubertragen werden. Die Verarbeitungseinheit 16 besteht aus mehreren, in Figur 3 
dargestellten Fimktionsmodulen 40, 42, 44, 46. Die Funktionsmodule 40, 42, 44, 46 sind 
als Programme und/oder Programmschritte wenigstens eines Mikroprozessors in der 
Verarbeitungseinheit 16 imd/oder mittels programmierbarer Logik, insbesondere als 
ASIC und/oder FPGA, realisiert. Die Verarbeitungseinheit 16 erzeugt Einstellsignale der 
NIR-Scheinwerfer 18, die iiber Signalleitungen 20 ubertragen werden, wobei die 
StrahlungsintensitSt und/oder die Funktion des Scheinwerfers geregelt und/oder gesteuert 
wird. Die Sensor- sowie die Steuerdaten werden fiber die Signalleitungen 20 elektrisch 
imd/oder optisch und/oder per Funk fibertragen, wobei die Signalleitungen 20 eine 1- 
Draht-Leitung und/oder eine 2-Draht-Leitung und/oder eine Mehrdraht-Leitung sind. 
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Insbesondere sind die Signalleitungen 20 altemativ oder zusStzlich als Busleitung, wie 
dem CAN-Bus oder die Signale mittels Power Line Communication de3n 
Versorgungsleitungen aufinodulieret, ausgefiihrt. 

5 Figur 2 zeigt die Anordnung der Sensoren 10, 12, 14 und deren tJberwachungsbereiche 

26, 28, 30 im Vorfeld des Rraftfahrzeuges 22 des bevorzugten Ausfuhrungsbeispiels. 
Dabei ist die Figur 2 eine Draufsicht auf das Kraftfahrzeug 22, dessen Fahrtrichtung in 
Bildrichtung links ist Die beiden NIR-Scheinwerfer 1 8 sind im Bereich der Scheinwerfer 
ftir das Fern- und Abblendlicht und/oder im Bereich der Zusatzscheinwerfer imd/oder im 

1 0 Bereich der Nebelscheinwerfer an der Vorderfront des Kraftfahrzeuges 22 derart 

angebracht, dass die Beleuchtungsbereiche 32 in Fahrtrichtung im wesentlichem dem 
Beleuchtungsbereich des Femlichtes entsprechen. Femer ist im Bereich des Kiihlergrills 
und/oder der vorderen Stofistange des Kraftfahrzeuges 22 der Radarsensor 12 angebracht 
Altemativ oder zusStzlich zum Radarsensor 12 wird in einer Variante des bevorzugten 

15 Ausfuhrungsbeispiels ein LIDAR-Sensor eingesetzt. Der Uberwachungsbereich 30 des 

Radarsensors 12 und/oder des LIDAR-Sensors hat einen OfiGtiungswinkel von etwa 15^ 
bis 20^. Der t)berwachungsbereich 30 beginnt bei etwa 2 Meter vor dem Sensor. 
Altemativ oder zusStziich werden in einer weiteren Variante abtastende (scannende) 
Radar- oder LIDAR-Prinzipien benutzt. Dabei erweitert sich der Uberwachungsbereich 

20 30 dieser beiden Sensortypen entsprechend um den Scanwinkel, der in Figur 2 nicht 

eingezeichnet ist. Der Videosensor 14 ist im bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel an der 
hmenseite der Windschutzscheibe 24 des Kraftfahrzeuges 22 angebracht. Neben der 
Dberwachungsfunktion ist der Videosensor 14 Bestandteil des Nachtsichtsystems des 
Kraftfahrzeuges. Der Videosensor 14 ist im Innenraum des Kraftfahrzeuges 22 im 

2 5 Bereich des Innennickspiegels montiert, wobei die optische Achse des Videosensors 14 

zur Erfassung des Verkehrsraumes derart ausgerichtet ist, dass der Oberwachungsbereich 
26 des Videosensors 14 annahemd die Beleuchtungsbereiche 32 der NIR-Scheinwerfer 
18 vor dem Kraftfahrzeug 22 in Fahrtrichtung abdeckt. Der Uberwachimgsbereich 26 des 
Videosensors 14 hat einen OfiBaungswinkel in Fahrtrichtung von etwa 30*^ xmd ist damit 

3 0 auf den Of&ungswinkel der NIR-Scheinwerfer 1 S abgestinmit, der ebenfalls etwa 3^ 

betr&gt Der TiefenschSrfebereich und damit der Oberwachimgsbereich 26 des 
Videosensors 14 beginnt bei etwa 2 Meter vor dem Videosensor 14. Femer ist in Figur 2 
ein Cluster von vier Ultraschallsensoren 10, die symmetrisch verteilt tiber dem vorderen 
StoBfilnger des Kraftfahrzeuges 22 angeordnet sind, eingetragen. Die Ultraschallsensoren 
35 10 werden in der Funktion als Parkpilot-Sensoren zur Unterstiitzung des Fahrers beim 
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Einparken verwendet Altemativ wird in einer Variante ein Cluster von sechs 
Ultraschallsensoren 10 eingesetzt Der tJberwachungsbereich 28 der Ultraschallsensoren 
10 deckt in etwa einen Bereich zwischen zwei bis fiinf Meter, vorzugsweise 2 Meter, um 
den vorderen Stofi&nger des Kraftfahrzeuges 22 in Fahrtrichtung ab. Der Cluster deckt 

• 5 dabei den kompletten Raum vor den NIR-Scheinwerfem 18 ab. Aus den eingezeichneten 

Oberwachungsbereichen 28, 30, 32 der Sensoren 10, 12, 14 wird deutlich, dass die 
Bereiche unmittelbar vor den NIR-Scheinwerfem 18 im bevorzugten 
Ausfuhrungsbeispiel von mindestens zwei Sensortypen, namentlich dem Cluster der 
Ultraschallsensoren 10 und dem Videosensor 14 erfasst werden. Dies tragt zu einer hohen 

1 0 Detektionssicherheit von Objekten bei. 

Figur 3 zeigt ein Ablaufdiagramm des Verfahrens zur Verbesserung der Sicht in einem 
Kraftfahrzeug des bevorzugten Ausftthrungsbeispiels, bestehend aus Funktionsmodul 40. 
Diese Figur 3 verdeutlicht die Signalverarbeitungsstruktur fiir die Oberwachung der NIR- 

15 Scheinwerfer. Die Ultraschallsensoren liefem Sensorsignale 52, vorzugsweise 

Abstandwerte zu den Objekten. Diese Daten 52 werden an das Funktionsmodul 40 
libertragen. Dort wird der Abstandwert mit einem Schwellenwert verglichen. 
Unterschreitet der Abstandswert einen kritischen Grenzabstand (z.B. 20 cm), wird ein 
Steuersignal (70, 72) erzeugt, welches den oder die Schweinwerfer ausschaltet. 1st der 

2 0 Wert tiber dem Grenzwert, so wird anhand von wenigstens einem vorhergehenden Wert 

abgeleitet, ob man sich dem Objekt annahert, d.h. ob sich der Abstand verkiirzt 
Altemativ reicht das Uberschreiten des Grenzwerts aus. 1st dies der Fall, wird ein 
Steuersignal fiir den oder die Scheinwerfer auf der Basis einer Regelung fur die 
Strahlungsintensitat des Scheinwerfers erzeugt. Vorzugsweise wird die 

25 Strahlungsintensitat dann proportional zum Abstand zum Objekt eingestellt, wobei die 

Strahlungsintensitat umso geringer ist, je naher das Objekt ist. Altemativ wird die 
Strahlungsintensitat abhangig von der Annahemng geregelt, wobei auch hier in etwa 
Proportionalitat angestrebt wird. Die Strahlungsintensitat ist umso niedriger, je schneller 
die AnnMhemng stattfindet Auch eine Kombination beider L5simgen ist Teil einer 

30 Ausftihrung. 



Das beschriebene Verfahren und/oder die Vorrichtung sind nicht auf die Verwendung bei 
einem Nachtsichtsystem mit NIR-Scheinwerfem beschrSnkt Vielmehr ist das Verfahren 
und/oder die Vorrichtung und/oder die Verarbeitungseinheit neben Nachtsichtfimktionen 
3 5 auch fiir andere automobile Funktionen, die mit Licht mit Wellenlangen aufierhalb des 
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sichtbaren Spektrums arbeiten verwendbar, beispielsweise bei der auf Infirarotlicht 
basierenden Kommunikation zwischen zwei Kraftfahrzeugen. Alteniativ oder zus^tzlich 
werden Strahlungsquelle n tiberwacht, die Licht mit WellenlMngen im Ultravioletten (UV) 
Spektralbereich emittieren. 

5 

In einer weiteren Variante wird das beschriebene Verfahren und/oder die Vorrichtung 
und/oder die Verarbeitungseinheit im Heckbereich des Kraftfahrzeuges angewendet, 
beispielsweise bei einer infi^otbasierten Rixckfahrkamera und Diodenriickleuchten . 

10 In einer weiteren Variante des bevorzugten Ausfiihrungsbeispiels wird altemativ oder 

zusatzlich durch ein akustisches und/oder optisches Wamsignal das wenigstens eine 
anwesende Objekt gewamt. 



15 



Der Fahrer kann fiber optische, akustische imd/oder haptische Aktuatorik gewamt 
werden. 
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Anspriiche 

1 . Verfahren zur Steuerung einer Strahlungsquelle, wobei wenigstens eine 
Strahlimgsquelle einen Beleuchtimgsbereich beleuchtet, 

daduich gekennzeichnet, dass 

wenigstens ein Sensor wenigstens einen Teil des Beleuchtungsbereiches der 
Strahlungsquelle auf die Anwesenheit von wenigstens einem Objekt 
ttberwacht, wobei der Sensors in Abh^gigkeit des wenigstens einen 
anwesenden Objektes Sensorsignale erzeugt, 

wobei die Strahlungsquelle in AbhSngigfceit der Sensorsignale abgeschaltet 
und/oder in ihrer Strahlungsintensitat verringert wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Strahlungsquelle 
ein zumindest im nahen in&aroten Wellenlangenbereich leuchtender Scheinwerfer ist. 

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass wenigstens ein Ultraschallsensor und/oder wenigstens ein Radarsensor, der 
vorzugsweise im Wellenlangenbereich 24 GHz imd/oder 77 GHz arbeitet, und/oder 
wenigstens ein LIDAR-Sensor imd/oder wenigstens ein Videosensor die Sensorsignale 
erzeugt. 

4. Verfahren nach emem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Strahlungsquelle deaktiviert wird, wenn der Abstand zu dem erkannten Objekt 
einen Grenzwert unterschreitet. 



wo 2005/028249 



- 11 - 



PCT/DE2004/0020S6 



5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, 
dass die Strahlungsintensitat der Strahlungsquelle in Abhangigkeit der Sensorsignale 
geregelt wird. 

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadnrch gekennzeichnet, dass die Intensitat in etwa 
proportional zur Annaherung an ein Objekt und/oder zur Entfemung zu einem Objekt ist. 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
dass aus dem Sensorsignal die Annaherung an ein Objekt ermittelt wird und die 
Abschaltung bzw. Regelung der Strahlungsquelle abhangig von der Annaherung an das 
Objekt erfolgt. 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 
dass durch ein akustisches und/oder optisches Wamsignal das wenigstens eine anwesende 
Objekt gewamt wird. 

9. Vorrichtung zur Steuerung einer Strahlungsquelle, wobei die Strahlungsquelle 
einen Beleuchtungsbereich beleuchtet, 

gekennzeichnet durch 

wenigstens einen Sensor, wobei der Sensor derart konfiguriert ist, dass der 
Sensor wenigstens einen Teil des Beleuchtungsbereiches der 
Strahlxmgsquelle auf die Anwesenheit wenigstens eines Objektes 
uberwacht, wobei der Sensor in Abhangigkeit des wenigstens einen 
anwesenden Objektes Sensorsignale erzeugt, 
wenigstens eine Verarbeitungseinheit, die m Abhangigkeit der ' 
Sensorsignale die Strahlungsquelle abschaltet und/oder in ihrer 
Strahlungsintensitat verringert. 

10. Verwendung der Vorrichtung nach Anspruch 9 in einem System, insbesondere 
einem Nachtsichtsystem in einem Kraftfahrzeug. 
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